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Verfahren zum Korrigieren einer Drehstellungsbestimmung 
einer Antriebswelle eines kommutierten 
Gleichstrommotors 



Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Korrigieren einer Drehstellungs- 
bestimmung einer Antriebswelle eines kommutierten Gleichstrommotors 
durch Auswerten der im Ankerstromsignal enthaltenen Stromrippel bei 
5 Auftreten von Fehlrippeln, wenn innerhalb eines einen definierten Zeit- 
punkt nach dem zuletzt detektierten Stromrippel umgebenden Toleranzbe- 
reiches kein weiterer Stromrippel erkannt wird. 

Das Ankerstromsignal eines kommutierten Gleichstrommotors umfafit ei- 
10 nen Gleichanteil sowie einen den Gleichanteil uberlagernden Wechsel- 
anteil. Der Wechselanteil entsteht bei einem Betrieb des Gleichstrommo- 
tors infolge des Zusammenwirkens von Magnet (Feld), Ankerwicklung und 
Kommutator des Gleichstrommotors. Dies aufiert sich in einer kurzzeitigen 
Ahderung der induzierten Spannung, woraus sich die Welligkeit des An- 
15 kerstromsignals ergibt. Die in dem Ankerstromsignal enthaltenen Strom- 
spitzen - im folgenden Stromrippel genannt - treten bei einer Umdrehung 
des Ankers in einer der Anzahl der Kollektorlamellen entsprechenden 
Haufigkeit auf. Weist beispielsweise der Anker zehn Kollektorlamellen auf, 
sind im Ankerstromsignal entsprechend zehn Stromrippel zu erkennen. 
20 Eine Zahlung der Stromrippel kann somit Aufschluft uber die aktuelle 
Drehstellung des Ankers des Gleichstrommotors und somit bezuglich des 
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angetriebenen Elements innerhalb seiner vorbestimmten Bewegungs- 
strecke geben. Zu diesem Zweck wird das analoge Ankerstromsignal di- 
gitalisiert, urn eine entsprechende Zahlung vornehmen zu konnen. 

5 Bei einem Betrieb eines Gleichstrommotors, insbesondere unter Last kann 
es jedoch vorkommen, dafi die im Ankerstromsignal enthaltenen Strom- 
rippel verzerrt auftreten, wobei sich eine solche Verzerrung durch zwei 
Stromspitzen bemerkbar macht. Diese Stromspitzen werden als Doppel- 
rippel bezeichnet. Im Zuge der Digitalisierung eines solchen Ankerstrom- 

10 signales werden anstatt einer Stromspitze durch eine solche Verzerrung 
an dieser Position zwei Stromrippel als Stromrippelsignal aufgezeichnet. 
Eine Zahlung dieser Doppelrippel fuhrt jedoch zu einer fehlerhaften Posi- 
tionsbestimmung des angetriebenen Elements. Entsprechendes gilt fur 
das Ausbleiben eines als Fehlrippel bezeichneten Stromrippels bei tat- 

15 sachlicher Drehbewegung der Ankerweile. Diese Fehler sind durch den 
Kommutator bedingt und somit nicht ohne weiteres durch eine Aufberei- 
tung des Ankerstromsignales eliminierbar. 

Aus DE 197 29 238 C1 ist eine MafJnahme bekanntgeworden, gemafi der 

20 das Ausbleiben eines erwarteten Stromrippels im Zahlergebnis nur dann 
korrigiert wird, wenn der erwartete Stromrippel nicht innerhalb eines den 
erwarteten Zeitpunkt umgebenden Toleranzbereiches erkannt wird. Der 
Toleranzbereich ist fest vorgegeben. Bei dem aus diesem Dokuiment be- 
kannten Verfahren wird somit der berechnete Zeitpunkt des wahrschein- 

25 lich nachsten Kommutierungszeitpunktes (Stromrippel) urn die Grofie des 
vorgegebenen Toleranzbereiches erweitert. Auf diese Weise werden im 
Oder vor dem berechneten Zeitpunkt nicht aufgetretene Stromrippel nur 
dann als Fehlrippel erkannt, wenn auch innerhalb des Toleranzbereiches 
ein Stromrippel nicht detektiert worden ist. Mit diesem Verfahren ist eine 

30 zufriedenstellende Rippeldetektion bei einem stationaren oder quasi sta- 
tionaren Betrieb des Gleichstrommotors moglich, bei der auch Fehl- oder 
Doppelrippel entsprechend korrigiert werden. Wird ein Stromrippel erst 
zeitlich nach der oberen Grenze des Toleranzbereiches detektiert, wird 
systemsseitig auf ein fehlerhaftes Ausbleiben eines Stromrippels ge- 

35 schlossen und entsprechend das Zahlergebnis korrigiert. Bei einem Be- 
trieb eines Gleichstromelektromotors konnen jedoch Betriebszustande 
eintreten, bei denen die Periodendauer eines Stromrippels sich quasi 
sprunghaft vergrofiert. Ein solcher Betriebszustand tritt beispielsweise bei 
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einem sprungartig gestiegenem Lastmoment auf, beispielsweise bei ei- 
nem Betrieb des Elektromotors gegen einen Anschlag. Da bei einer sol- 
chen Situation der Stromrippel erst nach Ablaut des Toleranzbereiches 
detektiert wird, wird systemseitig falschlicherweise eine Korrektur des 
5 Zahlergebnisses durchgefuhrt. Folglich ist die Positionsbestimmung der 
Ankerwelle verfalscht. Bei einer Wiederholung derartiger Ereignisse, ver- 
falscht sich das Zielergebnis zunehmend. 

Ausgehend von diesem diskutierten Stand der Technik liegt der Erfindung 
10 daher die Aufgabe zugrunde, ein eingangs genanntes gattungsgemafies 
Verfahren dergestalt weiterzubilden, daft die zum vorbekannten Stand der 
Technik gezeigte Fehlinterpretation von Fehlrippeln vermieden, zumindest 
jedoch weitestgehend reduziert ist. 

15 Diese Aufgabe wird erfindungsgemali dadurch gelost, dali die Grofie des 
den Zeitpunkt einer erwarteten Stromrippeldetektion umgebenden Tole- 
ranzbereiches, in dem ein Korrektur des Zahlergebnisses nicht erforder- 
lich ist, dynamisch an sich andernde Betriebszustande des Gleichstrom- 
motors angepafit wird. 

20 

Bei dem erfindungsgemaften Verfahren wird im Gegensatz zum vorbe- 
kannten Stand der Technik kein statischer Toleranzbereich vorgegeben, 
sondern dieser wird angepafit an den jeweiligen Betriebszustand des 
Gileichstrommotors und wird entsprechend sich andernden Betriebszu- 

25 standen an diese angepafit. Wirkt beispielsweise ein solcher Gleich- 
strommotor nach einem kontinuierlichen Betrieb, bei dem der Toleranzbe- 
reich an diesen Betrieb angepaftt wird und sich bei diesem Betrieb nicht 
oder nur kaum andert, gegen einen Anschlag, durch den sich das 
Lastmoment sprunghaft erhoht, erfolgt eine Anpassung an diesen sich 

30 aihdernden Betriebszustand dergestalt, dafi der Toleranzbereich an die- 
sen Betriebszustand angepafit wird, wobei in dem beschriebenen Beispiel 
dieser vergrofiert wird. Durch die Vergrofierung des Toleranzbereiches 
wird dann die infolge des geanderten Betriebszustandes entsprechend 
dem beschriebenen Beispiel verlangerte Periode des Stromrippels noch 

35 innerhalb des angepafiten Toleranzbereiches detektiert. Folglich ent- 
spricht das Zahlergebnis der Anzahl der tatsachlich detektierten Stromrip- 
pel, so dali auch bei einem sich andernden Betriebszustand - wie be- 
scphrieben - die gewunschte Positionsbestimmung der Ankerwelle exakt 
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verbleibt. 

DerToleranzbereich, in dem eine Stromrippeldetektion erwartet wird, kann 
in Abhangigkeit von dem sich andernden Betriebszustanden des Gleich- 
5 strommotors sowohl vergrofiert als auch verkleinert werden. 

Gemaft einer Ausgestaltung der Erfindung ist vorgesehen, dafi der Tole- 
ranzbereich in Abhangigkeit von dem Mali einer Anderung des Mittelwer- 
tes des digitalisierten Ankerstromsignals eingestellt wird. Dabei ist vorge- 

10 sehen, dafi der Toleranzbereich bei steigendem Mittelwert vergroliert und 
bei fallendem Mittelwert verkleinert wird. Bei der Anpassung des Tole- 
ranzbereiches entsprechend diesem Ausfuhrungsbeispiel wird dieser in 
Abhangigkeit von den vom aktuellen Zeitpunkt zuruckliegenden Betriebs- 
zustanden angepaftt. Dabei kann vorgesehen sein, dafc Mittelwertsande- 

15 rungen in Anderungsintervalle unterteilt sind, so dafi dann eine Anpas- 
sung der Grofie des Toleranzbereiches schrittweise erfolgt. Fur die Be- 
stimmung des Mittelwertes ist es ausreichend, wenn ein bestimrntes, vom 
aktuellen Zeitpunkt zuruckreichendes Zeitintervall betrachtet wird. Die 
Bfemessung des Zeitintervalles kann konstant vorgegeben sein, oder auch 

20 zur Minimierung des Rechenaufwandes an den Betriebszustand des 
Gleichstrommotors adaptiv ausgelegt sein. 

Gemati einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung kann eine Anpassung 
des Toleranzbereiches in Abhangigkeit von dem Mali einer Anderung der 

25 aus Motorstrom- und Motorkenndaten berechneten Motordrehzahl erfol- 
gen. Bei diesem Ausfuhrungsbeispiel wird der Toleranzbereich vergrofiert, 
wenn eine negative Drehzahlanderung berechnet worden ist. Umgekehrt 
kann der Toleranzbereich verkleinert werden, wenn eine positive Dreh- 
zahlanderung errechnet worden ist. Der Einsatz dieses Verfahrens eignet 

30 sich insbesondere bei Betriebszustanden, bei denen das Lastmoment 
sprunghaft ansteigt. Zweckmafiig ist es, wenn die Bestimmung einer ne- 
gativen Drehzahlanderung in einem Zeitpunkt uber die Berechnung des 
Drehzahlsprungantwortverlaufs durchgefuhrt wird, der einen sprunghaften 
Anstieg des aktuellen Lastmoments auf das Kurzschlufimoment zugrunde 

35 legt. Daraus lafit sich ableiten, wie lange eine Drehzahlanderung noch 
erfolgen wird, bzw. wie lange die Ankerwelle sich noch drehen wird. Bei 
einem sprunghaft steigenden Lastmoment, wie beispielsweise bei einem 
Betrieb des Gleichstrommotors gegen einen Anschlag, wird sodann der 



Tpleranzbereich entsprechend vergroftert, so dad auch der bezuglich sei- 
ner Periode verlangerte Stromrippel bei seiner Detektion innerhalb des 
Toleranzbereiches detektiert werden kann. 

Der Berechnungszyklus kann maximal in jedem Abtastzyklus, mit dem das 
Ankerstromsignal digitalisiert wird, erfolgen. Dies ist jedoch grundsatzlich 
nicht notwendig; vielmehr wird es als ausreichend angesehen, dafi eine 
Berechnung der negativen Drehzahlanderung aus dem aktuellen Be- 
triebszustand bei sprunghaft steigendem Lastmoment einmal innerhalb 
einer Stromrippelperiode durchgefuhrt und fur die anderen Abtastzeit- 
punkte innerhalb dieser Stromrippelperiode extrapoliert wird. 

Grundsatzlich ist es moglich, fur unterschiedliche Betriebszustande des 
Gleichstrommotors unterschiedliche Korrekturverfahren zu betreiben 
und/oder die Berechnungen in Abhangigkeit von den Betriebszustanden 
bzw. von den sich andernden Betriebszustanden haufiger oder weniger 
haufig durchzufuhren. In diesem Zusammenhang ist es ebenfalls moglich, 
beispielsweise bei dem Verfahren entsprechend dem drehzahlbezogenen 
Ausfuhrungsbeispiel in einer Anlaufphase des Gleichstrommotors das 
vollstandige Motormodell mit den benotigten Motorstrom- und Motorkenn- 
daten durchzufQhren, an welche Anlaufphase sich eine Betriebsphase 
anschliefit, in der zur Berechnung der maximalen Drehzahlanderung bei 
sprunghaft steigendem Lastmoment lediglich eine Differenzbetrachtung 
der aktuellen Motorstromdaten zu vorangegangenen durchgefuhrt wird. 
Dies reduziert den Rechenaufwand. 

Nachfolgend wird die Erfindung anhand von zwei Ausfuhrungsbeispielen 
unter Bezugnahme auf die beigefugten Figuren beschrieben. Es zeigen: 

Fig. 1a-d: Diagramme zur Darstellung der Anpassung des Toleranzbe- 
reiches zur Vermeidung einer Fehlinterpretation von Fehlrip- 
peln anhand einer Mittelwertbildung des Ankerstromsignales 
und 

Fig. 2a-d: Diagramme zur Darstellung der Anpassung des Toleranzbe- 
reiches zur Vermeidung einer Fehlinterpretation von Fehlrip- 
peln anhand einer berechneten Drehzahlanderung. 



Figur 1a zeigt in einem Diagramm, auf dem auf der y-Achse der Anker- 
strom und auf der x-Achse die Zeit aufgetragen ist, den Verlauf eines 
analogen Ankerstromsignales. Zur Bestimmung des Verlaufes des Mittel- 
wertes dieses Ankerstromsignales wird das in Figur 1a gezeigte analoge 
5 Ankerstromsignal zunachst entsprechend einem vorgegeben Takt abge- 
tastet. Das digitalisierte Ankerstromsignal ist in Figur 1b wiedergegeben. 
Aus dem digitalisierten Ankerstromsignal wird in einem nachsten Schritt 
der Mittelwert gebildet, wobei zur Mittelwertbildung in einem Punkt jeweils 
eine bestimmte Anzahl von zeitlich zuruckliegenden Werten des digitali- 
10 sierten Ankerstromsignales verwendet werden. Der Verlauf des Mittel- 
wertes des Ankerstroms ist in Figur 1c gezeigt. 

Schematisiert wiedergegeben ist in den Figuren 1a bis 1c ein Betriebszu- 
stand des kommutierten Gleichstrommotors, bei dem dieser gegen einen 

is Anschlag wirkt. Handelt es sich bei diesem Gleichstrommotor beispiels- 
weise urn einen solchen, der als Fensterhebermotor in die Tur eines 
Kraftfahrzeuges eingesetzt ist, dann stellt sich dieser Betriebszustand et- 
wa beim SchliefSen des Fensters ein, wenn der Gleichstrommotor das 
Fenster in den Rahmen fahrt. Entsprechend stellt sich dieser Betriebszu- 

20 stand auch bei einer Einklemmsituation ein. Bei einem solchen Betriebs- 
zustand steigt das Ankerstromsignal durch den erhohten Stromverbrauch 
an, welches ebenfalls in dem Anstieg des aus dem Ankerstromsignal ab- 
geleiteten Mittelwertverlaufes entsprechend Figur 1c zum Ausdruck 
kommt. Eine Anderung des Mittelwertes des Ankerstromsignales reflek- 

25 tiert somit sich andernde Betriebszustande des Gleichstrommotors, wie 
sich dies bei dem beispielhaft beschriebenen Betriebszustand durch den 
Anstieg des Mittelwertes des digitalisierten Ankerstromsignales bemerkbar 
macht. Daher kann der Verlauf des digitalisierten Mittelwertes des Anker- 
stromsignales eingesetzt werden, urn in Abhangigkeit von der Anderung 

30 des Mittelwertes einen zur Vermeidung einer Fehlinterpretation von Fehl- 
rippeln eingesetzten Toleranzbereich vorgeben zu konnen. Der Toleranz- 
bereich, der dem vorausberechneten Zeitpunkt einer erwarteten Stromrip- 
peldetektion zugeschlagen wird, kann auf diese Weise an sich andernde 
Betriebszustande zur Vermeidung einer Fehlinterpretation von nicht de- 

35 tektierten Stromrippeln angepaftt werden. Bei dem dargestellten Betriebs- 
zustandsbeispiel wird dieser Toleranzbereich - wie in Figur 1d dargestellt - 
ebenfalls zunehmend vergroliert, wobei in dem gezeigten Ausfuhrungs- 
beispiel der Toleranzbereich von einem Wert von 25 % bis auf einen Wert 
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von 45 % infolge der eingetretenen Betriebszustandsanderung angeho- 
ben worden ist. Durch diesen vergrofierten Toleranzbereich ist nunmehr 
aiich eine Stromrippeldetektion mit (sprunghaft) veranderter Periode be- 
stimmungsgemaft moglich, auch wenn dieses erst spater detektiert wird, 
5 alls dies vorausberechnet war. Bei dem erfindungsgemafien Verfahren 
erfolgt eine Korrektur des tatsachlich erfaftten Stromrippelzahlergebnis- 
ses, wenn innerhalb des an den Betriebszustand angepafiten Tole- 
ranzwertes eine Stromrippeldetektion nicht erfolgt. Da die Einstellung des 
adaptiven Toleranzbereiches auch sich sprunghaft verandernde Stromrip- 
10 p<blperioden beriicksichtigt, ist bei Nichtdetektion eines Stromrippels in- 
nerhalb des Toleranzbereiches dann tatsachlich ein Stromrippel nicht er- 
kannt worden, so daft die Korrektur des Zahlergebnisses notwenclig ist. 

Figur 2 zeigt anhand entsprechender Diagramme ein weiteres Ausfuh- 

15 rUngsbeispiel zur Anpassung des Toleranzbereiches bei der Stromrippel- 
detektion in Abhangigkeit von sich andernden Betriebsbedingungen. Das 
in: Figur 2 zuoberst abgebildete Diagramm entspricht demjenigen der Figu- 
ren 1a und 1b des zuvor beschriebenen Ausfuhrungsbeispieles, wobei die 
digital abgetasteten Werte des analogen Ankerstromsignales auf dieser 

20 Kurve mit kleinen Kastchen gekennzeichnet sind. Als Variable, anhand 
d<br der Toleranzbereich bei diesem Ausfuhrungsbeispiel eingestellt wird, 
dient die aus Motorstrom- und Motorkenndaten errechnete maximale 
Drehzahlanderung bei einem sprunghaften Anstieg des auf den Gleich- 
strommotor einwirkenden Lastmomentes, wie dies beispielsweise bei ei- 

25 nem Einklemmfall bei Einsatz des Gleichstrommotors als Fensterheber- 
motor in einem Kraftfahrzeug der Fall sein kann. Da in diese Berechnung 
die aktuellen Motorstromdaten eingehen, ist in unterschiedlichen Zeit- 
punkten im Verlauf des Ankerstromsignals eine unterschiedliche maximale 
Drehzahlanderung errechenbar. Beispielhaft ist in der unteren Reihe der 

30 Abbildungen der Figur 2 diese Berechnung dargestellt. Unter Berucksich- 
tigung der Motorkenndaten, die als Obertragungsfunktion G(s) bezeichnet 
sind, werden aktuelle Motorstromdaten, hier: Spannung u(t), Strom i(t) und 
Lastmoment M(t) in die Berechnung der Drehzahlanderung n(t) mit einbe- 
zogen. Das Ergebnis stellt dann die berechnete maximale Drehzahlande- 

35 rung dar, die in der unteren Zeile der Figur 2 als Diagramm wiedergege- 
ben ist. Aus der Darstellung des in die Berechnung einfliefienden 
Lastmomentes M(t) wird deutlich, dafi bei der in dem Ausfuhrungsbeispiel 
dargestellten Berechnung von einem sprungformigen Anstieg des aktuel- 
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len Lastmomentes, der sich auf das maximale Kurzschlufimoment ein- 
stellen wurde, ausgegangen wird. Selbstverstandlich konnen an dieser 
Stelle auch andere lastmomentabhangige Modelle Eingang finden. An- 
hand des KurvenveMaufes der berechneten maximalen Drehzahlanderung 
5 wird dann der Toleranzbereich fur die Stromrippeldetektion eingestellt. Bei 
einer sehr raschen negativen Drehzahlanderung wird der Toleranzbereich 
emtsprechend vergrofiert. 

In der mittleren Zeile der Diagramme der Figur 2 sind beispielhaft an den 
10 jeweiligen Minima des Ankerstromsignales die sich beim Durchfuhren ei- 
ner solchen Berechnung ergebenden Drehzahlanderungskurven wieder- 
geben. Die sich aus diesen Kurven abgeleitete Kurve des Verlaufes des 
Tpleranzbereiches ist in Figur 2 nicht dargestellt. Der Verlauf des Tole- 
ranzbereiches entspricht jedoch im wesentlichen dem Verlauf des Tole- 
15 ranzbereiches der Figur 1d. 

Bei diesem Verfahren kann eine Berechnung der maximalen Drehzahlan- 
derung in vorgegebenen Zeitpunkten erfolgen, wie dies bei dem in Figur 2 
gezeigten Ausfuhrungsbeispiel gezeigt ist, bei dem eine solche Berech- 
20 nUng bei jedem zweiten Minima durchgefuhrt wird. In Abhangigke.it davon, 
welche Rechenleistung zur Verfugung steht, kann diese Berechnung auch 
haufiger innerhalb des Verlaufes des Ankerstromsignales durchgefuhrt 
werden. 



Patentanspruche 



Verfahren zum Korrigieren einer Drehstellungsbestimmung einer 
Antriebswelle eines kommutierten Gleichstrommotors durch Aus- 
werten der im Ankerstromsignal enthaltenen Stromrippel bei Auf- 
treten von Fehlrippeln, wenn innerhalb eines einen definierten Zeit- 
punkt nach dem zuletzt detektierten Stromrippel umgebenclen Tole- 
ranzbereiches kein weiterer Stromrippel erkannt wird, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafi die Grofie des den Zeitpunkt einer erwarteten 
Stromrippeldetektion umgebenden Toleranzbereiches, in dem ein 
Korrektur des Zahlergebnisses nicht erforderlich ist, dynamisch an 
sich andernde Betriebszustande des Gleichstrommotors angepalit 
wird. 

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
Toleranzbereich in Abhangigkeit von dem Mad einer Anderung des 
Mittelwertes des Ankerstromsignals eingestellt wird, wobei der To- 
leranzbereich bei steigendem Mittelwert vergrofiert und bei fallen- 
dem Mittelwert verkleinert wird. 

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dafi in die 
Mittelwertbetrachtung des Ankerstromsignals ein vom aktuellen 
Zeitpunkt zuruckreichendes Zeitintervall konstanter Grofie eingeht. 

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dafi in die 
Mittelwertbetrachtung des Ankerstromsignals ein vom aktuellen 
Zeitpunkt zuruckreichendes Zeitintervall adaptiver Grofie in Abhan- 
gigkeit von dem Betriebszustand des Gleichstrommotors eingeht. 

Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi eine Anpassung der Grofie des Toleranzbereiches 
schrittweise erfolgt. 

Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi der Mittelwert aus dem digitalisierten Ankerstromsig- 
nal gebildet wird. 
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Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafi der 
Toleranzbereich in Abhangigkeit von dem Mafi einer Anderung der 
aus Motorstrom- und Motorkenndaten berechneten Motordrehzahl 
erfolgt, wobei der Toleranzbereich bei negativer Drehzahlanderung 
vergrofiert und/oder bei positiver Drehzahlanderung verkleinert 
wird. 

Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dafi zur 
Bestimmung des maximalen Toleranzbereiches in einem Zeitpunkt 
eine Bestimmung einer negativen Drehzahlanderung uber die Be- 
rechnung des Drehzahlsprungantwortverlaufs durchgefuhrt wird, 
der einen sprunghaften Anstieg des aktuellen Lastmomentes auf 
das maximale Kurzschlufimoment zugrunde legt. 

Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dafi die 
Berechnung der negativen Drehzahlanderung mit jedem Abtastzy- 
klus erfolgt, in dem das Ankerstromsignal digitalisiert wird. 

Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dafi die 
Berechnung der negativen Drehzahlanderung einmal innerhalb ei- 
ner Stromrippelperiode durchgefuhrt und fur die anderen Ab- 
tastzeitpunkte innerhalb einer Stromrippelperiode extrapoliert wird. 

Verfahren nach einem der Anspruche 7 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi nach einer Anlaufphase, innerhalb der die Berech- 
nung mit den benotigten Motorstrom- und Motorkenndaten durch- 
gefuhrt wird, sich eine Betriebsphase anschliefit, in der zur Berech- 
nung der maximalen Drehzahlanderung eine Differenzbetrachtung' 
der aktuellen Motorstromdaten zu vorangegangenen durchgefuhrt 
wird. 

Verfahren nach einem der Anspruche 6 bis 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi dieses Korrekturverfahren zur Korrektur der Strom- 
rippelzahlung lediglich innerhalb eines Zeitintervalls bei einem Mo- 
torstop oder einem Motorstart durchgefuhrt wird. 
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Zusammenfassung 



Ein Verfahren zum Korrigieren einer Drehstellungsbestimmung einer An- 
5 triebswelle eines kommutierten Gleichstrommotors durch Auswerten der 
im Ankerstromsignal enthaltenen Stromrippel bei Auftreten von Fehlrip- 
peln, wenn innerhalb eines einen definierten Zeitpunkt nach dem zuletzt 
detektierten Stromrippel umgebenden Toleranzbereiches kein weiterer 
Stromrippel erkannt wird, ist dadurch bestimmt, dafi die GrofJe des den 
10 Zeitpunkt einer erwarteten Stromrippeldetektion umgebenden Toleranzbe- 
reiches, in dem ein Korrektur des Zahlergebnisses nicht erforderlich ist, 
dynamisch an sich andernde Betriebszustande des Gleichstrommotors 
angepaftt wird. 
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Figuren 1a - d 



